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Abstrak 
Berbagai permasalahan yang sering dialami oleh pemilik lapangan sepakbola dalam 
melakukan perawatan dan pemeliharaan rumput yang ada dilapangan sepakbola. Hal ini 
menyebabkan diperlukannya suatu alat yang dapat mempermudah pekerjaan tersebut yaitu 
sebuah robot pemotong rumput. Penelitian ini merancang sebuah robot pemotong rumput 
dengan kendali Algoritma Fuzzy metode sugeno yang terdiri dari Arduino Uno, sensor Kompas, 
Neo m8n, Motor Driver, Motor Dc, Bluetooth, Dc-converter, Baterai dan Senar pemotong. 
Penelitian menggunakan metode iterasi. Dihasilkan sebuah robot yang mampu memberikan 
kemudahan kepada pengguna dalam melakukan perawatan rumput, robot dirancang dan 
dibangun yang dapat melakukan tracking secara otomatis dari titik asal ke titik tujuan yang 
dikendalikan oleh fuzzy agar robot berjalan lurus hingga akhir yang sudah ditentukan sehingga 
robot dapat mengetahui arah pergerakannya. Oleh karena itu, dilakukan sebuah pengujian 
fuzzy sugeno terhadap robot sebanyak 2 kali dan pengujian pertama yang memiliki pergerakan 
lebih stabil dari pada pengujian kedua.. 
 
Kata kunci : Algoritma Fuzzy, Metode Sugeno, Iterasi, Arduino Uno, Robot, Arus, Bluetooth, 
Neo m8n, Kompas, Motor Dc, Motor driver, Standar Deviasi. 
 
Abstract 
Problems which are often experienced by the owner of a footbaal pitch in the treatment 
and maintenance of existing grass on a football field. So in this case, it needs a tool  that can 
make a working easily that  is a robotic lawn mower. This research designing a robotic cutter 
with fuzzy control algorithm fuzzy consists of an Arduino uno, compass sensors, neo, mto 
drivers, dc motors, bluetooth, dc-convertor, battery and string cutters. This Research uses 
iteration method . Producing a robot which is able to provide convenience to the user in doing 
lawn care, a robot designed and built to perform tracking automatically from point of origin to 
point of destination was controlled by fuzzy robot to walk straight up to the end of the pre-
defined so that the robot can determined the direction of movement itself. Therefore , do a test 
on the Sugeno fuzzy robot 2 times and the first test which has a more stable movement of the 
second test. 
 
Keywords : Fuzzy Algorithms , Sugeno Method , Iteration, Arduino Uno, Robot, Currents, 
Bluetooth, m8n Neo, Compass, Dc Motor, Motor Driver, Standard Deviation 
 
1. PENDAHULUAN 
 
alam melakukan pemotongan rumput bukan hanya secara mekaniknya saja yang baik tetapi 
robot juga harus memiliki kemampuan bernavigasi yang baik dan berjalan sesuai ke 
tentutan. Oleh karena itu, robot harus dilengkapi dengan algoritma. Algoritma yang akan 
digunakan untuk melakukan itu adalah algoritma fuzzy. Logika Fuzzy adalah suatu cara yang 
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tepat untuk memetakan suatu ruang input ke dalam ruang output. Sistem fuzzy pertama kali 
diperkenalkan oleh Prof. L. A. Zadeh dari Barkelay pada tahun 1965. Sistem fuzzy 
merupakan penduga numerik yang terstruktur dan dinamis.  
Algoritma Fuzzy mememiliki beberapa metode untuk merepresentasikan hasil 
logika fuzzy yaitu metode Tsukamoto, Sugeno dan Mamdani. Metode sugeno yang 
dipilih untuk mengatur kembali berjalan dengan lurus apabila robot berjalan menyerong 
atau membelok sebelum waktunya belok dan bernavigasi dengan baik. 
Logika fuzzy adalah Sebuah metodologi berhitung dengan variabel kata-kata 
(linguistic variable) sebagai pengganti berhitung dengan bilangan. Kata-kata digunakan dalam 
fuzzy logic memang tidak sepresisi bilangan, namun kata-kata jauh lebih dekat dengan intuisi 
manusia. [1] 
Fuzzy metode sugeno merupakan metode inferensi fuzzy untuk aturan yang 
direpresentasikan dalam bentuk IF – THEN, dimana output (konsekuen) sistem tidak berupa 
himpunan fuzzy, melainkan berupa konstanta atau persamaan linear. [1] 
 
2. METODE PENELITIAN 
 
Metodologi yang digunakan dalam pengembangan sistem ini adalah model 
iterasi. Adapun tahapan yang ada dalam metodelogi iterasi [2] adalah : 
 
2.1 Analisis Kebutuhan  
Pada tahap ini, melakukan analasis kebutuhan yang di perlukan untuk membuat robot 
pemotong rumput seperti komponen robot, serta software yang digunakan untuk membuat robot 
pemotong rumput. Agar robot yang dibuat sesuai dengan tujuan pengguna. 
 
2.2 Desain 
Pada tahap ini , mengenai Desain robot yang akan dibuat seperti komponen, alur 
kerja robot, merancang algoritma fuzzy sugeno untuk rule based, grafik-grafiknya dan 
mengikuti  aturan algoritman fuzzy seperti fuzzyfikasi, penalaran,  aturan dasar,  
defuzzyfikasi dan. Agar dapat diimplementasikan menjadi robot pada tahap selanjutnya.  
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 1 Diagram Blok Robot Pemotong Rumput 
 
2.3 Pembuatan Kode Robot  
Pada tahap ini pengembang melakukan pengkodean robot dari desain yang telah dibuat. 
Agar robot yang dibuat sesuai dengan tujuan.. 
 
2.4 Pengujian  
Pada tahap ini pengujian di lakukan pada Algoritma fuzzy sugeno, sensor kompas, neo 
m8n, baterai,motor dc, area rumput  yang terpotong dan tidak terpotong untuk mengetahui 
apakah sistem telah sesuai dengan yang diharapkan.  
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3. HASIL DAN ANALISIS PENGUJIAN 
 
Pada Gambar 2 merupakan rangkaian dari sistem robot  yang terdiri dari Arduino Uno, 
Motor Driver, Motor Pemotong, Baterai, Bluetooth, DC- Converter. Sistem di hidupkan 
menggunakan baterai yang dihubungkan pada arduino uno, sensor-sensor dikoneksikan pada 
PIN yang ada di arduino uno, motor pemotong memiliki baterai tersendiri dan terpisah dari 
baterai yang terhubung ke arduino uno. 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
Gambar 2 Rangkaian Sistem Robot 
 
3.1 Pengujian Fungsi Algoritma Fuzzy Sugeno 
Pengujian dengan panjang area 10 meter dengan pengujian yang dilakukan sebanyak 2 kali, 
dari kedua pengujian didapatalah nilai rata-rata dan standar deviasi dari sudut error, motor 
kanan dan motor kiri.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 3 Grafik Fuzzy 
 
 
 
 
 
 
 
   
 
 
 
Gambar 4 Proses Pengujian Fuzzy 
Dari hasil dapat dilihat pergerakan pengjuian fuzzy yang pertama dan kedua, sehingga 
lebih terlihat pergerakan yang lebih stabil di antara kedua pengujian fuzzy adalah pengujian 
pertama.   
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Tabel 1 Rata-Rata Fuzzy 
No Rata-Rata 
Sudut Error 
Rata-Rata 
Motor Kanan 
Rata-Rata 
Motor Kiri 
1 -1.63993921 197.7416413 181.3495441 
2 -1.31550152 195.1337386 
 
181.9635258 
 
Tabel 2 Standar Devisai Fuzzy 
No Standar Deviasi 
Sudut Error 
Standar Deviasi 
Motor Kanan 
Standar Deviasi 
Motor Kiri 
1 1.913755087 3.403298039 17.6376816 
2 2.156621923 9.176141436 15.79282431 
 
Dari hasil Pengujian pertama dengan nilai rata-rata sudut error dan standar deviasi sudut 
error yang lebih kecil nilainya dari pada pengujian kedua, dengan rata-rata kecapatan motor 
kanan 197.7416413 dan rata-rata kecepatan motor kiri 181.3495441. 
 
3.2 Pengujian Fungsi Sensor Kompas 
Pengujian sensor Kompas dilakukan untuk mengecek sudut pergerakan robot hingga 360 
derajat dimulai dengan arah kompas ke utara menggunakan kompas smartphone dan serial port. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 5 Pengujian Sensor Kompas 
 
 
Gambar 6 Proses Pengujian Sensor Kompas 
Hasil pengujian sensor kompas dan kompas smartphone pada sistem robot yang dapat dilihat 
pada tabel 3. 
Tabel 3 Hasil Pengujian Sensor Kompas dan Kompas Smartphone 
No Kompas 
SmartPhone 
Sensor 
Kompas 
Error 
Sudut 
1 0 3,59 3,59 
2 45 43,17 -1,83 
3 90 89,17 -0,83 
4 135 138,22 3,22 
5 180 185,29 5,29 
6 225 230,23 5,23 
7 270 278,11 8,11 
8 315 321,09 6,09 
9 0 2,45 2,45 
IJCCS ISSN: 1978-1520  
 
Title of manuscript is short and clear, implies research results (First Author) 
5 
rata-rata   3,48 
Standar 
deviasi 
  3,21131593 
Dari tabel di atas  hasil pengujian sensor kompas didapat hasil Error sudut dengan rata-rata 
3,48 dan standar deviasi 3,21131593. Satuan dari Kompas adalah derajat. 
 
3.3 Pengujian Fungsi Neo M8N  
Pengujian yang dilakukan terhadap Neo M8n untuk mengetahui berapa meter Error 
koordinat atau pergerakan koordinat  yang di baca oleh neo m8n dengan lokasi robot pada saat 
di letakan di titik awal dan titik akhir, untuk melihat data dari neo m8n menggunakan U-center v 
8.20, rentang waktu keseluruhuan pengujian 1 jam. 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 7  Proses Pengujian Neo M8N Kondisi Awal 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 8  Proses Pengujian Neo M8N Kondisi Bergerak 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 9  Proses Pengujian Neo M8N Kondisi Akhir 
Hasil pengujian yang dilakukan oleh Neo M8N yang dilakukan sejauh  30 meter dapat 
dilihat pada tabel 4. 
Tabel 4 Hasil Pengujian Neo M8N 
No Meteran Neo m8n Error Koordinat 
1 30 meter 33 meter 3 meter 
2 30 meter 26 meter -4 meter 
 Rata-Rata  -0,5 
 Standar Deviasi  4,949747 
Dari tabel di atas  hasil pengujian Neo M8N didapat hasil Error sudut dengan rata-rata -0,5 
dan standar deviasi 4,949747. 
 
3.4 Pengujian Mengukur Arus dan Tegangan Baterai 
Pengujian baterai dilakukan untuk mengetahui arus dam tegangan  pada baterai. Alat yang 
digunakan untuk pengujian yaitu multimeter,sensor arus dan sensor tegangan. 
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Gambar 10 Proses Pengujian Tegangan 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 11 Proses Pengujian Arus 
Hasil pengujian tegangan baterai dan arus baterai yang menggunakan multimeter dapat 
dilihat pada tabel 5 dan tabel 6. 
Tabel 5 Hasil Pengujian Tegangan Baterai 
No Sensor Tegangan Multimeter 
Selisih 
Tegangan 
1 
11.21 11.26 0.05 
2 
11.04 11.23 0.19 
3 
11.04 11.23 0.19 
4 
11.01 11.23 0.22 
5 
11.18 11.26 0.08 
6 
11.21 11.23 0.02 
7 
11.21 11.23 0.02 
8 
11.18 11.23 0.05 
9 
11.21 11.23 0.02 
10 
11.04 11.23 0.19 
11 
11.18 11.23 0.05 
12 
11.01 11.23 0.22 
13 
11.04 11.23 0.19 
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No Sensor Tegangan Multimeter 
Selisih 
Tegangan 
14 
11.18 11.23 0.05 
15 
11.21 11.23 0.02 
16 
11.18 11.26 0.08 
17 
11.21 11.23 0.02 
18 
11.21 11.23 0.02 
19 
11.04 11.23 0.19 
20 
11.18 11.23 0.05 
Rata-Rata 
11.1385 11.2345 0.096 
Standar Deviasi 
0.08196758 0.010990426 0.079696794 
 
Tabel 6 Hasil Pengujian Arus Baterai 
No Sensor Arus Multimeter Selisih Arus 
1 0,01 0,01 0 
2 0,01 0,01 0 
3 0,01 0,01 0 
4 0,01 0,01 0 
5 0,01 0,02 -0,01 
6 0,01 0,01 0 
7 0,01 0,01 0 
8 0,08 0,01 0,07 
9 0,08 0,02 0,06 
10 0,01 0,01 0 
11 0,01 0,01 0 
12 0,01 0,01 0 
13 0,01 0,01 0 
14 0,08 0,02 0,06 
15 0,01 0,01 0 
16 0,01 0,01 0 
17 0,01 0,02 -0,01 
18 0,01 0,02 -0,01 
19 0,08 0,01 0,07 
20 0,01 0,02 -0,01 
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No Sensor Arus Multimeter Selisih Arus 
Rata-Rata 
  0,011 
Standar Deviasi   0,028078836 
 
Dari hasil pengujian sensor arus dan tegangan  didapat hasil selisih tegangan dengan rata-
rata 0.096 dan standar deviasi 0.079696794. hasil selisih arus dengan rata-rata 0,011 dan standar 
deviasi 0,028078836. Satuan dari tegangan adalah volt dan satuan dari arus ampere. 
 
3.5 Pengujian Luas Rumput yang tidak Terpotong dan Terpotong 
Pengujian luas rumput yang tidak terpotong dan terpotong dilakukan untuk mengetahui 
robot bagian mana yang terpotong dan tidak terpotong.  Mengukur panjang dari karter. 
Mengukur panjang lapangan yang telah ditentukan dan lebar lapangan sesuai dengan karter 
yang dapat dilihat pada gambar 12 dan gambar 13. 
 
 
 
 
 
 
s 
 
Gambar 12 Mengukur Karter 
 
 
Gambar 13 Mengukur Lapangan 
Untuk melihat area yang terpotong dan tidak terpotong warna hijau adalah area yang 
terpotong dan warna merah area yang tidak terpotong. Area tersebut yang dapat dilihat  pada 
gambar 14. 
 
 
Gambar 14 Area Terpotong dan Tidak Terpotong 
Hasil dari pengujian luas rumput yang terpotong dan tidak terpotong yang dapat dilihat pada 
tabel 7. 
Tabel 7 Hasil Pengujian Luas Rumput yang tidak Terpotong dan Terpotong 
No Area Rumput tidak terpotong Rumput yang terpotong 
1  
  
2 
   
3 
   
4 
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5 
   
6 
   
7 
   
8 
   
9 
   
10 
   
 Rata – Rata 
  
  
Stadndar 
Deviasi   
 
Dari hasil pengujian sensor arus dan tegangan  didapat hasil selisih tegangan dengan rata-
rata 0.0355 dan standar deviasi 0.038178942. 
 
3.6 Pengujian Motor DC 
Pengujian Motor DC dilakukan untuk mengetahui arus yang digunakan oleh Motor 
DC. Pengujian menggunakan sensor arus dan multimeter dapat dilihat pada gambar 15. 
 
 
Gambar 15 Proses Pengujian Motor DC 
Hasil dari pengujian Motor Dc yang dapat dilihat pada tabel 8. 
 
Tabel 8 Hasil Pengujian Motor DC 
No Sensor 
Arus 
MultiMeter Selisih Error 
1 
0.04 0.04 0 
2 
0.11 0.05 0.06 
3 
0.04 0.05 0.01 
4 
0.04 0.04 0 
5 
0.11 0.05 0.06 
6 
0.11 0.04 0.07 
7 
0.11 0.05 0.06 
8 
0.11 0.05 0.06 
9 
0.04 0.04 0 
10 
0.11 0.04 0.07 
11 
0.19 0.05 0.14 
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No Sensor 
Arus 
MultiMeter Selisih Error 
12 
0.04 0.05 0.01 
13 
0.04 0.05 0.01 
14 
0.04 0.05 0.01 
15 
0.04 0.04 0 
16 
0.11 0.04 0.07 
17 
0.04 0.04 0 
18 
0.11 0.05 0.06 
19 
0.04 0.05 0.01 
20 
0.04 0.05 0.01 
Rata-rata   
0.0355 
Standar 
Defiasi 
  
0.038178942 
 
Dari hasil pengujian sensor arus dan tegangan  didapat hasil selisih tegangan dengan 
rata-rata 0.0355 dan standar deviasi 0.038178942. 
 
4. KESIMPULAN 
 
Dari hasil penelitian dan pembahasan yang dilakukan, maka dapat disimpulkan bahwa:  
1. Algortima Fuzzy dengan metode sugeno dapat diterapkan pada robot pemotong rumput. 
2. Algortima Fuzzy metode sugeno memiliki respond yang baik terhadap sudut pergerakan 
robot. 
3. Penggunaan neo m8n terkendala masalah waktu untuk mendapatkan koordinat yang tepat. 
  
5. SARAN 
 
Saran yang dapat direkomendasikan oleh penulis dalam skripsi ini adalah :  
1. Penelitaian dan pengembangan berikut diharapkan menerapkan algoritma yang lain agar 
dapat membandingkan algoritma fuzzy dengan yang lainnya.  
2. Untuk penelitian lebih lanjut dapat menggunakan GPS yang memiliki fungsi khusus 
Tracking dan sensor kompas yang lebih akurat. 
3. Dalam pemberian sumber energy robot, diharapkan menggunakan baterai yang lebih besar 
daya tahannya. 
4. Untuk melakukan pemotongan rumput, diharapkan menggunakan Motor Dc yang memiliki 
torsi yang lebih besar/kuat. 
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